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(57) 1. Система керування вогнем танка, що міс
тить денний приціл з незалежною стабілізацією
дзеркала, нічний приціл з дзеркалом і кінематич
но з'єднані гармату та датчик кута вертикального
наведення, який кінематично зв'язаний з дзерка
лом денного прицілу, балістичний обчислювач,

підключений до приводу наведення гармати, до
першого та другого входів якого підключені ВІДПО-
ВІДНО датчик кута вертикальною наведення та
денний приціл,  яка відрізняється тим,  що в неї
введені датчик кутового непогодження нічного
прицілу з гарматою, блок керування зв'язаний
•першим входом з датчиком кутового непогоджен-
ня, другим входом - з датчиком кута вертикально-
го наведення, а третім входом - з приводом наве-
дення гармати.
2. Система керування  за п  1, яка відрізняється
тим, що блок керування виконаний у вигляді  су
матора
3. Система керування за п.1, яка відрізняється
тим, що привід дзеркала нічного прицілу містить
виконавчий моментний двигун і  редук тор , при
цьому вихід блока керування підключений до ви
конавчого моментного двигуна, а редуктор кіне
матично зв'язаний з дзеркалом нічного прицілу та
датчиком кутового непогодження.
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Винахід стосується бронетанкової техніки.
Найбільш близькою до винаходу, що заяв-

ляється, по технічній суті є система керування
вогнем удосконаленого танка Т-80. Ця система
містить денний приціл з незалежною стабіліза-
цією дзеркала, нічний приціл з дзеркалом і кіне-
матично з'єднані гармату та датчик кута верти-
кального наведення, який кінематично з'єднаний
з дзеркалом денного прицілу, балістичний обчис-
лювач, підключений до приводу наведення гар-
мати, до першого та другого входів якого підклю-
чені датчик кута вертикального наведення та
денний приціл. Нічний приціл у горизонтальній
площині жорстко закріплений на башті, а у верти-
кальній площині зв'язаний з гарматою системою
важелів і тяг.

При увімкненому денному прицілі з неза-
лежною стабілізацією дзеркала з датчиків гори-
зонтального та вертикального наведення на вхід
балістичного обчислювача поступають сигнали
керування приводом наведення гармати. З ураху-
ванням вироблених обчислювачем сигналів куто-
вого непогодження та попередження забезпе-
чується наведення гармати на ціль. Під час робо-

ти в нічних умовах додатково вмикається нічний
приціл, керування яким здійснюється аналогічно
роботі денного прицілу з незалежною стабіліза-
цією дзеркала.

У відомій системі керування вогнем танка
узгодження лінії візування нічного прицілу з лі-
нією візування денного прицілу з незалежною
стабілізацією дзеркала повністю співпадає з опи-
сом аналога Наявність жорсткого зв'язку викли-
кає появу сигналів, що постійно змінюються на
виході балістичного обчислювача, які негативно
впливають на швидкодію роботи приводу наве-
дення гармати, оскільки він не поспіває відпрац-
ьовувати сигнали з виходів датчиків горизонталь-
ного та вертикального наведення. Тому введення
значень кутів наведення на ціль здійснюється на
нічному прицілі вручну, що негативно позначаєть-
ся на швидкодії усієї системи керування вогнем
танка через збільшення часу на підготовку пострі-
лу, що веде до втрат точності та ефективності ст-
рільби в нічних умовах. Крім цього, такий жорст-
кий зв'язок нічного прицілу з гарматою під час ру-
ху танка по сильнопересіченій місцевості викли-
кає зміну лінії візування нічного прицілу відносно
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центру цілі, так як гармата сприймає збурювальні
моменти складок місцевості і коливається в ме-
жах положення стабілізації. В результаті потріб-
ний додатковий час для приведення системи у
стан,  при якому можливе прицільне стріляння з
ходу, а  це негативно позначається на її швидко-
дії.

В основу винаходу поставлено задачу
удосконалення системи керування вогнем танка,
в якому шляхом введення нових вузлів (блок ке-
рування та виконавчий моментнии двигун, зв'яза-
ний з дзеркалом нічного прицілу) та нових зв'язків *
між новими та відомими блоками забезпечується
зменшення часу готовності системи для приціль-
ної стрільби в нічних умовах,  отже,  підвищується
швидкодія системи в цілому.

Поставлена задача вирішується тим, що у
відому систему керування вогнем танка, що міс-
тить денний приціл з незалежною стабілізацією
дзеркала, н.'чний приціл з дзеркалом та кінема-
тично сполучені гармату та датчик кута верти-
кального наведення, який кінематично зв'язаний
з дзеркалом денного прицілу, балістичний обчис-
лювач, підключений до приводу наведення гар-
мати, до першого та другого входів якого підклю-
чені відповідно датчик кута вертикального наве-
дення та денний приціл, згідно з винаходом, вве-
дені датчик кутового непогодження нічного приці-
лу з гарматою, блок керування та привід дзерка-
ла нічного прицілу, причому блок керування, зв'я-
заний першим входом з датчиком кутового непо-
годження, другим входом з датчиком кута верти-
кального наведення, а третім входом з приводом
наведення гармати. Крім того, блок керування ви-
конаний у вигляді суматора.

Додатковою відміною від прототипу є також
те, що привід дзеркала нічного прицілу містить
виконавчий моментнии двигун і редуктор, при
цьому вихід блока керування підключений до ви-
конавчого моментного двигуна, а редуктор кіне- •
матично зв'язаний з дзеркалом нічного прицілу та
датчиком кутового непогодження.

Введення нових ознак у взаємозв'язку з ві-
домими ознаками дозволяє суттєво знизити ін-
тервал часу, необхідний для точного узгодження
положення дзеркала нічного прицілу відносно лінії
візування денного прицілу з незалежною стабі-
лізацією дзеркала. Застосування нового контуру
регулювання, що містить датчик кутового непо-
годження, блок керування та виконавчий момент-
нии двигун, у взаємозв'язку з відомим контуром
регулювання, що включає датчик кута вертикаль-
ного наведення, балістичний обчислювач та при-
від наведення гармати, дозволило не тільки усу-
нути ручні операції та автоматизувати процес уз-
годження лінії візування нічного прицілу з віссю
каналу ствола гармати при подачі сигналу з вихо-
ду датчика кута вертикального наведення і тим
самим добитися скорочення часу для приведення
. системи у стан готовності , а отже, і швидкодії,
але і сформувати на виході блока керування се-
редньозважений сигнал узгодження. Цей сигнал
враховує дані вихідного сигналу балістичного об-
числювача, що знімаються з виходу приводу на-
ведення гармати і подаються на вхід блока керу-
вання. У цьому середньозваженому коректуваль-
ному сигналі є інформація, яка враховує, поряд з

різницевими сигналами датчиків непогодження,
ряд інших параметрів (швидкість руху, танка,
швидкість вітру і т.п ). Подача цього середньозва-
женого сигналу на виконавчий моментнии двигун
дозволяє ввести поправки у напрям лінії візуван-
ня нічного прицілу та осі каналу ствола гармати і
тим самим у два рази зменшити час на підготовку
пострілу в нічних умовах, а отже, підвищити
швидкодію системи в цілому.

Суть винаходу пояснюється кресленням, на
якому представлена блок-схема системи керу-
вання вогнем танка, що пропонується.

Система керування вогнем танка містить
денний приціл 1, з незалежною стабілізацією
дзеркала, нічний приціл 2 з дзеркалом та кінема-
тично з'єднані гармату 3 та датчик 4 кута верти-
кального наведення. Датчик 4 кута вертикального
наведення кінематично зв'язаний з дзеркалом
денного прицілу 1 Балістичний обчислювач 5
підключений до приводу 6 наведення гармати 3.
До першого та другого входів балістичного обчис-"
лювача 5 підключені відповідно датчик 4 кута
вертикального наведення та денний приціл 1 з
незалежною стабілізацією. Датчик 7 кутового не-
погодження нічного прицілу І з гарматою 3 через
блок 8 керування зв'язаний з приводом 9 дзерка-
ла нічного прицілу. Блок 7 керування зв'язаний
першим входом з датчиком 7 кутового непогод-
ження, другим входом з датчиком 4 кута верти-
кального наведення, а третім входом з приводом
6 наведення гармати. Бпок 8 керування викона-
ний у вигляді суматора. Привід 9 дзеркала нічно-
го прицілу містить виконавчий моментнии двигун
10 і редуктор 11. Вихід блока 8 керування підклю-
чений до виконавчого моментного двигуна 10,
який через редуктор 11 кінематично зв'язаний з
дзеркалом 2 нічного прицілу та датчиком 7 куто-
вого непогодження.

Усі вузли, що використовуються в системі,
та блоки стандартні й використовуються для тан-
ків Т-80 УД, що випускаються серійно.

Система працює таким чином.
При вмиканні системи і при відсутності ко-

ректувальних сигналів, що виробляються баліс-
тичним обчислювачем 5, положення гармати З
узгоджене з лінією візування денного прицілу 1
з незалежною стабілізацією дзеркала. На вихр-
ді датчика 4 кута вертикального наведення, за
сигналом якого вмикається привід 6 наведення
гармати 3, напруга сигналу дорівнює нулю.
Напрям осі каналу ствола гармати 3 та нічного
прицілу 2 з дзеркалом також узгоджене з лінією
візування денного прицілу 1 з вертикальною
стабілізацією завдяки сигналу, що знімається з
виходу датчика 7, кутового непогодження дзер-
кала нічного прицілу 2. Цей сигнал, проходячи
через блок 8 керування, подається на привід 9
дзеркала нічного прицілу 2, вмикається вико-
навчий моментнии двигун 10, який через редук-
тор 11 і систему тяг (на кресленні не представ-
лені) передає обертальний момент ротору (на
кресленні не представлений) датчика 7 кутово-
го непогодження і розвертає дзеркало нічного
прицілу 2 доти, поки на виході датчика 7 к уто-
вого непогодження, з'єднаного з другим входом
блока 8 керування , напруга сигналу не стане
рівною нулю.
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При керуванні дзеркалом денного прицілу 1
з незалежною стабілізацією гармата 3 і дзеркало
нічного прицілу 2 будуть переміщуватись синх-
ронно, зберігаючи положення, узгоджене з лінією
візування денного прицілу 1 з незалежною стабі-
лізацією дзеркала.

При введенні сигналу на балістичний об-
числювач 5, привід 6 наведення гармати 3 відп-
рацьовує значення даного сигналу кутового непо-.
годження, і на виході датчика 4 кута вертикального
наведення формується сигнал, який рівний по
величині і протилежний по фазі напрузі, що підво-
диться, сигналу наведення гармати 3. Одночасно
цей сигнал поступає на перший вхід блока 8 керу-
вання, при цьому дзеркало нічного прицілу 3 роз-
вертається до положення, при якому відбувається
взаємна компенсація сигналів датчика 7 кутового
непогодження і датчика 4 кута вертикального
наведення. При рівності крутості сигналів на
виході  датчиків 4, 7 дзеркало нічного прицілу 2
зберігає узгоджене положення з дзеркалом ден-
ного прицілу 1 з незалежною стабілізацією, нез-.
важаючи на те, то гармата 3 піднялась на кут ві-

зування. Аналогічним чином дзеркало нічного
прицілу 2 зберігає своє положення в напрямі ціпі і
при відході гармати 3 на кут заряджання.

Під час руху танка гармата 3 здійснює деякі
коливання відносно стабілізованоТ лінії візування
денного прицілу 1 з незалежною стабілізацією
дзеркала. При відхиленні гармати 3 від узгодже-
ного положення з дзеркалом денного прицілу 1 з
незалежною стабілізацією на виході датчика 4 ку-
та вертикального наведення формується сигнал.
Цей сигнал, пройшовши через послідовно з'єднані
датчик 7 кутового непогодження та блок 8 керу-
вання, подається на привід 9 нічного дзеркала,
вмикається виконавчий моментний двигун 10, зу-
силля в'щ якого через редуктор 11 передається
на ротор дзеркала нічного прицілу 2, забезпечую-
чи розворот дзеркала нічного прицілу 2 у бік, про-
тилежний переміщенню гармати 3. При цьому лі-
нія візування нічного прицілу 2 зберігає своє уз-
годжене положення з лінією візування стабілізо-
ваного денного прицілу 1 з незалежною стабіліза-
цією дзеркала.
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